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Die Erf indung bezieht sich auf einen Pegelmechanismus fUr 
die vorform einer IS-Glasverarbeitungsmaschine, mit einem 
Pegel, der in LMngsrichtung der Vorform hin und her beweg- 
bar ist, einem Pegelhalter, dessen der Vorform zugewandter 
Endabschnitt als Bef estigungsabschnitt ausgebildet und mit 
dem Pegel verbindbar ist, und einer Antriebseinrichtung, 
die in Antriebsverbindung mit dem Pegelhalter steht und 
mittels der der Pegelhalter hin und her bewegbar ist. 

Bei bekannten Pegelmechanismen der genannten Bauart ist es 
Ublich, den Pegelhalter pneumatisch zu bewegen. Bei einem 
derartigen Pegelmechanismus wird angestrebt, den vom Pegel 
zurUckzulegenden Lasthub auf zwei Drittel der Hubbewegung 
schnell und auf dem letzten Drittel der Hubbewegung lang- 
sam durchzufUhren; der RUckhub soli als Leerhub insgesamt 
schnell ausgefUhrt werden. Eine derartige Betriebsweise 
ist mittels eines pneumatischen Antriebs nicht oder nur 
sehr schwierig erreichbar. 



Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, den gattungsge- 
mSBen Pegelmechaniemus derart weiterzubilden, dafl die Auf- 
und Abwartshubbewegung des Pegels in der vorstehend be- 
echriebenen Weise mit geringem technisch-konstruktiven 
Aufwand erreichbar ist, wobei die DurchfUhrung der Bewe- 
gung tiber eine lange Betriebsdauer gleichbleibend und exakt 
sein sollte. 

DI080 Aufgabe wlrd erfindungogoraHfl dadurch gelOst, dafl die 
Antriebseinrichtung einen ^^^^i^^gm^^ aufweist, des- 
sen Abtriebswelle im Uhrzeiger- und im Gegenuhrzeigersinn 
mit einer Drehbewegung beauf schlagbar ist, welche mittels 
zwischengeschalteter ttbertragungselemente in die Hin- und 
Herbewegung des Pegelhaltere wandelbar ist. Hierdurch er- 
gibt sich eine vergleichsweise einfache AusfUhrung des An- 
triebsteils des Pegelmechaniemus sowie eine genauere und 
gleichmafligere Regelbarkeit des Bewegungsablauf es beiro Auf- 
wSrts- und AbwSrtshub des Pegels. 

in vorteilhafter und konstruktiv einfacher Weise ISBt sich 
die Antriebsverbindung zwischen der Abtriebswelle des Ser- 
vogetrieberaotors und dem Pegelhalter verwirklichen, wenn 
eine ^fWindespihdel, die in Antriebsverbindung mit der Ab- 
triebswelle steht, eine Spindelmutter , die drehfest und Ifings 
verschieblich auf der Gewindespindel angeordnet und durch 
entsprechende Drehung der Gewindespindel auf dieser hin und 
her bewegbar ist, und ein Zwischenglied vorgesehen sind. 
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das einerseits fest mit der Spindelmutter und andererseits 
fest mit dem Pegelhalter verbunden ist. 

Derjenige Abschnitt der Antriebsverbindung, der zwischen 
der Abtriebswelle des Servogetriebemotors und der Gewinde- 
spindel angeordnet ist, kann durch einen Riementrieb ver- 
wirklicht werden, dessen Treibriemen eine drehfest auf der 
Abtriebswelle sitzende Eingangsriemenscheibe und eine dreh- 
fest auf der Gewindespindel sitzende Ausgangsriemenscheibe 
verbindet, wobei der Riementrieb vorteilhaft als Zahnriemen- 
trieb ausgebildet ist. 

Sofern an der entsprechenden Vorformstation mehrere Vorformen 
und damit Pegel bzw. Pegelhalter vorgesehen sind, kann das 
Zwischenglied als BrUckenteil ausgebildet sein, mittels dem 
ein, zwei oder mehr Pegelhalter des Pegelmechanismus mit der 
Spindelmutter verbindbar sind. 

zur VergleichmaBigung der Hubbewegung des Pegelhalters bzw. 
der Pegelhalter kann das Zwischenglied an jedem mit einem 
Pegelhalter verbundenen Bereich bei seiner Hubbewegung auf 
einem Fiihrungsrohr gefUhrt werden. 

Als besonders vorteilhaf tes Antriebselement hat sich ein 
Servoelektrogetriebemotor erwiesen, dessen Betriebscharak- 
teristika tlber einen extrem langen Nutzungszeitraum eine 
genau und exakt einhaltbare Hubbewegung des Pegels gewahr- 
leistet . 
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Des weiteren betrifft die Erfindung einen Wendemechanismus 
2ut tibersetzung von Ktllbeln aus den Vorformen in die Fertig- 
formen einer IS-Glasverarbeitungsmaschine, wobei bei diesem 
Wendemechanismus die Verschwenkbewegung der die KUlbel er- 
fassenden Greifelemente mittels eines Zahnritzels bewerk- 
stelligt wird. Derartige Wendemechanismen sind Ublicherwei- 
se mit einer Zahnstange ausgerUstet, die hin und- her beweg- 
bar i8t und in KHinmeingriff mit dem Zahnritzel steht; des 
weiteren ist normalerweiee eine Antriebseinrichtung vorge- 
sehen, mittels der die Zahnstange hin und her bewegbar ist. 

Eine exakte Einhaltung der far die Zahnstange vorgegebenen 
Bewegung ist mittels der heute ttblichen pneumatischen An- 
triebe vergleichsweise kompliziert. 

Dieses Problem kann dadurch gelSst werden, daJ3 als Antriebs- 
einrichtung ein Servogetriebemotor vorgesehen wi.rd, dessen 
Abtriebswelle im Uhrzeiger- und im Gegenuhrzeigersinn mit 
einer Drehbewegung beauf schlagbar ist, welche mittels zwi- 
schengeschalteter Obertragungselemente in die Hin- und Her- 
bewegung der Jahnstange wandelbar ist. Hierdurch kann das 
am MUndungsmechanismus der Glasverarbeitungsmaschine sitzen- 
de zahnritzel mit der erf orderlichen Genauigkeit Uber einen 
langen Zeitraum mit dem gewUnschten Bewegungsablauf be- 
wegt werden. 



Als Obertragungselemente zwischen der Abtriebswell 



e des 
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Servogetriebemotors, der vorzugsweise als Servoelektroge- 
triebemotor ausgebildet ist, und der Zahnstange haben sich 
eine Gewindespindel, die in Antriebsverbindung mit der Ab- 
triebswelle steht, und eine Spindelmutter erwiesen, die 
drehfest und ISngsverschieblich auf der Gewindespindel ' an- 
geordnet, durch enteprechende Drehung der Gewindespindel 
auf dieeer hin und her bewegbar und fest mit der Zahnstange 
verbunden ist. 

Weiterhin betrifft die Erfindung die Weiterentwicklung eines 
Greifermechanismus zur Erf assung der fertigen Glasartikel 
und zu deren Obersetzung von der Pertigform auf eine Abstell- 
platte einer IS-Glasverarbeitungsmaschine. Auch bei diesem 
Greifermechanismus ist ein Zahnritzel vorgesehen, mittels 
dem die Verschwenkbewegung der Greiferteile bewerkstellig- 
bar ist. Das Zahnritzel wird durch eine Antriebseinrich- 
tung gedreht. 

Auch bei diesem Greifermechanismus mufl das Zahnritzel ttber 
einen langen Zeitraum mit hoher Genauigkeit hinsichtlich des 
AusmaBes der Bewegung und hinsichtlich der fUr die Bewegung 
zur VerfUgung stehenden Zeit bewegt werden, was durch die 
Oblicherweise verwendeten pneumatischen Antriebe nur schwer 
zu bewerkstelligen ist. 



Auch fUr diese Problemstellung wird die Antriebseinrichtung 
mit einem Servogetriebemotor ausgerUstet, mittels dem das 
zahnritzel mittel- oder unmittelbar im Uhrzeiger- und im 



• ••« 
• • • 



Gegenuhrzeigersinn drehbar ist. 



m konstruktiv besondera einfacher Weise kann das Zahnritzel 
drehfest auf der Abtriebswelle des Servogetriebemotors 
sitzen. 

Aus vielerlei GrUnden kann es vorteilhaft sein, wenn zwi- 
schen der Abtriebswelle des Servogetriebemotors und der dem 
Zahnritzel ein Rieinentrieb angeordnet ist, dessen Treibrie- 
men eine drehfest auf der Abtriebwelle sitzende Eingangs- 
riemenscheibe und eine drehfest init dem Zahnritzel verbun- 
dene Ausgangsriemenscheibe verbindet. Vorteilhaft ist der 
Riementrieb als Zahnriementrieb ausgebildet. 

ES ist auch meglich, die Drehbewegung der Abtriebswelle des 
servogetriebemotors mittels geeigneter Obertragungselemente, 
z.B. einer Gewindespindel/Gewindemutter-ttbertragung, in eine 
Hin- und Herbewegung einer Zahnstange umzuwandeln, die in 
Kammeingriff mit dem Zahnritzel steht. Auch hierdurch ISflt 
sich ein exakter und genauer Bewegungsablauf des Zahnritzels 
bewerkstelligen , 

Vorzugsweise ist der Servogetriebemotor als Servoelektroge- 
triebemotor ausgebildet, dessen im vorstehenden beschriebene 
Betriebscharakteristika auch im vorliegenden Fall grol3e Vor- 
telle bergen. 

Bei einer IS-Glasverarbeitungsmaschine, die den vorstehend 
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beschriebenen Pegelmechanismus , den vorstehend beschriebenen 
Wendemechaniemus und den vorstehend beschriebenen Greifer- 
mechanismus aufweist, slnd die Servogetriebemotoren der ge- 
nannten Mechanismen vorteilhaft an eine ihnen gemeinsame 
Pro23/3steuerungseinheit angeschlossen* Diese Pro2eJ3steuerung 
gibt den Vorteil der RUckmeldung der jeweiligen Mechanismen- 
positionen und daraus resultierend eine Kontrolle der Me- 
chanismen untereinander, so dal3 sich insgesamt ein optimaler 
Verf ahrensablauf ergibt. 

Im folgenden wird die Erfindung an Hand von Ausf Uhrungsbei- 
spielen unter Bezugnahme auf die Zeichnung naher erlSutert. 

Es zeigen: 

Figur 1 eine Prinzipdarstellung des erf indungsgemSBen 
Pegelmechanismus fUr die Vorform einer IS- 
Glas verabeitungsmaschine ; 

Figur 2 eine Prinzipdarstellung eines Wendemechanismus 
zur Obersetzung von KUlbeln aus den Vorfonuen 
in die Fertigformen einer IS-Glasverarbeitungs- 
mas chine und 

Figuren 

3 und 4 eine Prinzipdarstellung eines erf indungsgemSBen 
Greif ermechanismus zur Erfassung der fertigen 
Glasartikel und zu deren Ubersetzung von der 
Fertigform auf eine Drehplatte einer IS-Glasver- 
arbeitungsmas chine, und zwar zwei unter schied- 
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liche Ansichten. 

Ein in Figur 1 dargestellter Pegelmechanismus fUr die Vorform 
einer IS-Glasverarbeitungsmaschine dient dazu, den Pegel in 
Lfingsrichtung der Vorform hin und her zu bewegen. 

Der in der Figur nicht dargestellte Pegel ist an einem Pe- 
gelhalter 1 angebracht. Der Pegelhalter 1 ist langlich hohl- 
zylindrisch ausgebildet und erstreckt sich in LMngsrichtung 
der nicht dargestellten Vorform, d,h, parallel zur Hubbe- 
wegung des ebenfalls nicht dargestellten Pegels, An seinem^^ 
der nicht dargestellten Vorform zugewandten Endabschnitt ist 
der Pegelhalter 1 mit einem Bef estigungsabschnitt 2 ausgebil- 
det, auf dem der nicht dargestellte Pegel sicher. befestigbar 
ist. 

An seinem der Vorform abgewandten Endabschnitt hat der Pe- 
gelhalter 1 einen Flansch 3, der mittels Schraubverbindun- 
gen 4 fest mit einem als Brilckenteil 5 ausgebildeten Zwi- 
schenglied verbunden ist. Das Brlickenteil 5 ist im darge- 
stellten AusfUhrungsbeispiel an die Flansche 3 zweier ge- 
meinsam bewegbarer Pegelhalter 1 angeschlossen. Es kann je- 
doch auch so ausgestaltet sein, daJ3 es mit drei oder mehr 
Pegelhaltern 1 verbunden ist. 

Das Bruckenteil 5 ist in dem Bereich, in dem es fest mit 
dem Pegelhalter 1 verbunden ist, mit einer Durchbrechung 6 
ausgestaltet, mittels der es auf einem FUhrungsrohr 7, das 



glelchzeltig in bekannter Weise als PegelkUhlrohr dlent, 
geftthrt ist, das maschlnenfest installiert ist und so kon* 
zentrisch z\ixn Pegelhalter 1 angeordnet ist, daB die Au£- 
und Abwfirtsbewegung des Pogelhalters 1 nicht beeintrMchtigt 
ist. Dies wird dadurch bewerkstelligt, daB der Innendurch- 
messer des hohlzylindrischen Pegelhalters 1 groBer ist als 
der AuBendurchmesser des FUhrungsrohres 7. Je vorhandenem 
Pegelhalter 1 sind eine Durchbrechung 6 und ein FUhrungsrohr 
7 vorgesehen. 

Das Brtlckenteil 5 ist fest luit einer Spindelmutter 8 ver- 
bunden, die drehfest aber langsverschieblich auf einer mit- 
tels zweier Lager 9, 10 drehbar an der Maschine gelagerten 
Gewindespindel 11 sitzt. 

Durch Drehung der Gewindespindel 11 ist die Spindelmutter 8 
unter Mitnahme der mit dieser Uber das BrUckenteil 5 verbun- 
denen Pegelhalter 1 auf- und abwSrts bewegbar. Hierdurch 
wird die Hubbewegung des auf dem Bef estigungsabschnitt 2 
des Pegelhalters 1 befestigten Pegels bewerkstelligt • 

Die Gewindespindel 11 steht in Antriebsverbindung mit einer 
koaxial zu ihr angeordneten Ausgangsriemenii^cheibe 12 eines 
Riementriebs 13, dessen Treibriemen 14 die Ausgangsriemen- 
scheibe 12 mit einer Eingangsriemenscheibe 15 des Riemen- 
triebs 13 verbindet. 

Der Riementrieb 13 ist vorzugsweise als Zahnriementrieb 



ausgebildet • 



Die Eingangsriemenscheibe 15 des Riementriebs 13 sitzt dreh- 
fest auf einer Abtriebswelle 16 eines Servoelektrogetriebe- 
laotors 17, der an der Maschine gehaltert ist. 

Die Abtriebswelle 16 des Servoelektrogetriebemotors 17 ist 
Uber eine nicht dargestellte Getriebestuf e des Servoelek- 
trogetriebemotors 17 mit einer koaxial zur Abtriebswelle 
16 angeordneten Ausgangswelle des ebenfalls nicht darge- 
stellten Elektromotors des Servoelektrogetriebemotors ver- 
bunden, Aufgrund der Betriebscharakteristika des Servprelek- 
trogetriebemotors 17 ist es mSglich/ den Pegelhub genau in 
der gewUnschten Weise durchzuf Uhren, d.h. mit einer ver- 
gleichsweise groBen Geschwindigkeit wShrend der ersten zwei 
Drittel des Aufwftrtshubs und einer vergleichsweise geringen 
Geschwindigkeit wfihrend des letzten Drittels des AufwSLrts- 
hubs und dann wieder mit einer vergleichsweise groflen Ge- 
schwindigkeit wShrend des Leer- bzw. Abwartshubs des Pegels. 

Zur DurchfUhrung des Aufwartshubs des Pegels wird die Ab- 
triebswelle 16 des Servoelektrogetriebemotors 17 zunSchst 
mit einer vergleichsweise groBen, dann mit einer vergleichs- 
weise geringen Drehzahl in einer Drehrichtung angetrieben. 
Die Drehbewegung der Abtriebswelle 16 wird durch den Rie- 
mentrieb 13 auf die Gewindespindel 11 Ubertragen, so daB 
die drehfest auf dieser Gewindespindel 11 sitzende Spin- 
delmutter 8 in Figur 1 auf warts bewegt wird. Mit der Spin- 



delmutter 8 wird das BrUckenteil 5 unter Einschlufi der Pe- 
gelhalter 1 aufwarts bewegt. Entsprechend der unterschied- 
lichen Drehzahl der Abtriebswelle 16 des Servoelektrogetrie- 
bemotors 17 erfolgt der Aufwartshub des Pegelhalters 1 und 
damit des Pegels wfihrend der ersten zwei Drittel mit einer 
vergleichswelse groiSen und wMhrend des letzten Drittels mit 
einer vergleichswelse geringen Geschwindigkeit . Nach Ende 
des Aufwartshtibs nehmen die Spindelinutter 8 und die £est 
mit ihr verbundenen Telle, namlich das BrUckenteil 5 und 
die Pegelhalter 1, die in Figur 1 dargestellte Position ein. 
Nunmehr wird die Abtriebswelle 16 des Servoelektrogetriebe- 
motors 17 im umgekehrten Drehsinn und mit einer gleichblei- 
bend hohen Drehzahl gedreht, so dafl in der vorstehend erlau- 
terten Weise die Spindelmutter 8 auf der Gewindespindel 11 
mit vergleichswelse hoher Geschwindigkeit abwarts bewegt 
wird. Hierdurch werden das BrUckenteil 5 und die mit diesem 
BrUckenteil 5 verbundenen Pegelhalter 1 ebenfalls abwarts 
bewegt • 

In Figur 2 ist das Antriebsteil eines Wendemechanismus zur 
tibersetzung von KUlbeln aus den Vorformen in die Fertigfor- 
men einer IS-Glasverarbeitungsmaschine dargestellt. Bei die- 
sem Wendemechanismus wird die Verschwenkbewegung der die 
KUlbel erfassenden Greifelemente mittels eines in der Figur 
nicht dargestellten Zahnritzels bewerkstelligt . 

Dieses nicht dargestellte Zahnritzel befindet sich im Kamm- 
eingriff mit einer Zahnstange 20, die verschieblich an der 



Maschine gelagert ist. Die Zahnstange 20 ist mittels ira 
folgenden noch zu beschreibender Antriebselemente an der 
Maschine hin und her bewegbar, wobei das mit ihr im KSiran- 
eingriff stehendev nicht dargestellte Zahnritzel entspre- 
chend der Bewegung der Zahnstange gedreht wird, wodurch die 
Greifelemente des Wendemechanismus geschwenkt werden« 

Die Zahnstange 20 ist an einem in Figur 2 unteren Bereich 
fest mit einer Spindelmutter 21 verbunden. 

Die Spindelmutter 21 sitzt drehfest und in Figur 2 auf- und 
abwarts bewegbar auf einer Gewindespindel 22, die drehbar 
an der Maschine gelagert ist und deren Achse parallel zur 
Bewegxingsrichtung der Zahnstange 20 angeordnet ist. 

Die Gewindespindel 22 steht Uber eine Kupplung 23 in Antriebs- 
verbindung mit einer koaxial zur Gewindespindel 22 angeordne- 
ten Abtriebswelle 24 eines Servoelektrogetriebemotors 25. 

Die Abtriebswelle 24 des Servoelektrogetriebemotors 25 ist 
tiber eine in Figur 2 nicht dargestellte Getriebestuf e mit 
einer koaxial zur Abtriebswelle 24 angeordneten, in Figur 2 
ebenfalls nicht dargestellten Ausgangswelle eines ebenfalls 
in Fi^^ur 2 nicht dargestellten Elektromotors verbunden. Auf- 
grund der Betriebscharakteristika des Servoelektrogetriebe- 
motors 25 ist tiber einen langen Zeitraum eine genaue und 
exakte Bewegung der Zahnstange 20 und damit des V7ende- 
mechanismus mc5glich. 



Die in einer ersten Drehrichtung erfolgende Drehung der Ab- 
triebewelle 24 wird durch das Zusammenwirken der Gewinde- 
spindel 22 mit der Spindelmutter 21 in eine AufwMrtsbewe- 
gung der Zahnstange umgewandelt. Eine Anderung der Drehrich- 
tung der Abtriebswelle 24 des Servoelektrogetriebemotors 25 
fUhrt dazu, dal3 die Spindelmutter 21 auf der Gewindespindel 
22 abwfirts bewegt wird* 

In den Figuren 3 und 4 ist das Antriebsteil eines Greifer- 
mechanismus zur Erfassung der fertigen Glasartikel und zu 
deren Obersetzung von der Fertigform auf eine Abstellplatte 
einer IS-Glasverarbeitungsmaschine dargestellt. 

An der Maschine ist ein Servoelektrogetriebemotor 30 ange— 
bracht, Dessen Abtriebswelle 31 ist iiber eine nicht darga- 
stellte Getriebestufe mit der Ausgangswelle eines ebenfalls 
nicht dargestellten Elektromotors des Servoelektrogetriebe- 
motors 30 verbunden. Die Abtriebswelle 31 und die Ausgangs- 
welle des Elektromotors sind vorzugswej.:=;e koaxial zueinander 
angeordnet • 

Auf der Abtriebswelle 31 des Servoelektrogetriebemotors 30 
sitzt drehfest eine Eingangsriemenscheibe 32 eines Riemen- 
triebs 33. ttber einen Treibriemen 34 des Riementriebs 33 
ist die drehfest zur Abtriebswelle 31 angeordnete Eingangs- 
riemenscheibe 32 mit einer Ausgangsriemenscheibe 35 des Rie- 
mentriebs 33 verbunden. Die Ausgangsriemenscheibe 35 ist 
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drehfest mit einem Zahnritzel 36 verbunden, welches die Be- 
wegung des Greiferkopfes ausl^st:. 

Vorzugsweise ist der Riementrieb 33 als Zahnriementrieb 
ausgeblldet • 

Aufgrund der Betriebscharakteristika des Servoelektroge- 
triebemotors 30 ist die Bewegung des Greiferkopfes tiber 
einen langen Zeitraum exakt und schnell durchf Uhrbar . 

Die Drehung der Abtriebswelle 31 wird durch den Riementrieb 
33 auf das Zahnritzel 36 mit der gewUnschten Geschwindigkeit 
Ubertragen. Eine Drehrichtungsumkehr des Zahnritzels 36 
ist in einfacher Weise durch Drehrichtungsumkehr des Servo- 
elektrogetrieb&motors 30 erreichbar. 

Bei einer IS-Glasverarbeitungsmaschine mit dem vorstehend 
beschriebenen PegelmechanismuS/ dem vorstehend beschriebenen 

mechanismus sind die Servogetriebemotoren der genannten 
Mechanismen an eine ihnen gemeinsame ProzeBsteuerungseinheit 
angeschlossen. Diese gemeinsame ProzeBsteuerungseinheit gibt 
den Vorteil der RUckmeldung der jeweiligen Mechanismenpo- 
sitionen und daraus resultierend eine Kontrolle der Mecha- 
nismen untereinander, so daJ3 sich insgesamt beim Betrieb der 
IS-Glasverarbeitungsmaschine ein optimaler Verf ahrensablauf 
ergibt . 




SCHUT2ANS PR0CHE ! 

1. Pegelmechanismus fUr die Vorform einer IS-Glasverar- 
beltungsmas chine, mit einem Pegel, der in LSingsrichtung 
der Vorform hin und her bewegbar ist, einem Pegelhalter 
(1), dessen der Vorform zugewandter Endabschnitt als Be- 

festigungsabschnitt (2) ausgebildet u..,. --.a Pegel 

verbindbar ist, und einer Ant:riebseinrichtung, die in 
Antriebsverbindung mit dem Pegelhalter (1) steht und 
mittels der der Pegelhalter (1) hin und her bewegbar ist, 
dadurch oekennz eichnet , dafl die Antriebseinrichtung einen 
Servogetriebemotor (17) aufweist, dessen Abtriebswelle (16)^ 
im Uhrzeiger- und im Gegenuhrzeigersinn mit einer Drehbe- 
wegung beauf schlagbar ist^ welche mittels zwischengeschal- 
teter tJbertragungs element e in die Hin- und Herbewegung des 
Pegelhalters (1) wandelbar ist. 

2. Pegelmechanismus nach Anspruch 1, bei dem als Ober- 
tragungselemente zwischen der Abtriebswelle (16) des Ser- 
vogetriebemotors (17) und dem Pegelhalter (1) eine Gewin- 
despindel (11), die in Antriebsverbindung mit der Abtriebs- 
welle (16) steht, eine Spindelmutter (8), die drehfest und 
langsverschieblich auf der Gewindespindel (11) angeordnet 
und durch entsprechende Drehung der Gewindespindel (11) 
auf dieser hin und her bewegbar ist, und ein Zv/ischenglied 
(5) vorgesehen sind, das einerseits fest mit der Spindel- 
mutter (8) und andererseits fest mit dem Pegelhalter (1) ver- 
bunden ist. 



3. Pegelmechanismus nach Anspruch 2, bei dem zwischen der 
Abtriebswelle (16) des Servogetriebemotors (17) und der 
Gewindespindel (11) ein Riementrieb (13) angeordnet ist, 
deesen Treibriemen (14) eine drehfest auf der Abtriebswelle 

(16) sitzende Eingangsriemenscheibe (15) und eine drehfest 
auf der Gewindespindel (11) sitzende Ausgangsriemenscheibe 
(12) verbindet. 

4. Pegelmechanismus nach Anspruch 3, bei dem der Riemen- 
trieb (13) als Zahnriementrieb ausgebildet ist. 

5. Pegelmechanismus nach einem der AnoprUche 1 bis A, bei 
dem das Zwischenglied als DrUckenteil (5) ausgebildet ist, 
mittels dem ein, zwei oder mehrere Pegelhalter (1) des Pegel- 
mechanismus mit der Spindelmutter (8) verbindbar sind. 

6. Pegelmechanismus nach einem der Ansprliche 1 bis 5, bei 
dem das Zwischenglied (5) an jedem mit einem Pegelhalter 
(1) verbundenen Bereich t^ei seiner Hubbewegung auf einem 
FUhrungsrohr (7) gefUhrt wird. 

7. Pegelmechanismus nach einem der Ansprliche 1 bis 6, bei 
dem als Servogetriebemotor ein Servoelcktrogetriebemotor 

(17) vorgesehen ist. 

8. Wendemechanismus zur Ubersetzung von Kulbeln aus den 
Vorformen in die Fertigformen einer IS-Glasverarbeitungs- 



maschlne, vorzugsweise elner IS-Glaeverarbeitungsmaschlne 
nach einem der AnsprUche 1 bis 7, bei dem die Verschwenk- 
bewegung der die KUlbel erfassenden Greif elemente mittels 
eines Zahnritzel bewerketelligt wird, mit einer Zahnstange 
(20), die hin und her bewegbar ist und in KSmnieingriff mit 
dem Zahnritzel Fteht, und einer Antriebeeinrichtung, xnittels 
der die Zahnstange (20) hin und her bewegbar ist, 
dadurch cekennzeichnet . dai3 die Antriebseinrichtung einen 
Servogetriebemotor (25) aufweist, dessen Abtriebswelle (24) 
im Uhrzeiger- und im Gegenuhrzeigersinn mit einer Drehbe- 
wegung beaufschlagt ist, velche mittels zwischengeschalteter 
Obertragungselemente in die Hin- und Herbswegung der Zahn^ 
stange (20) wandelbar ist. 

9. Wendemechani^jmus nach Anspruch 8, bei dem als tibertra- 
gungselemente zwischen der Abtriebswelle (24) des Servo- 
getriebemotors (25) und der Zahnstange (20) eine Gewinde- 
spindel (?.?), die in Antriebsverbindung (23) mit der Ab- 
triebswelle (24) steht, und eine Spindelmutter (21) vorge- 
sehen sind, die drehfest und ISngsverschieblich auf der 
Gewindespindel (22) angeordnet, durch entsprechende Drehung 
der Gewindespindel (22) auf dieser hin und her bewegbar und 
fest mit der Zahnstange (20) verbunden ist. 

10. Wendemechanismus nach Anspruch 8 Oder 9, bei dem als 
Servogetriebemotor ein Servoelektrogetriebemotor (25) vor- 
gesehen ist. 



11. Greif ermechanismus zur Erfassung der fertigen Glasar- 
tikel und zu der en Obersetzung von der Fertigforin auf ein^ Ab- 
8t:ellplatte einer IS-Glasverarbeltungsmaschine/ vorzugeweise 
einer IS-Glasverarbeltungsmaschine nach elnem der Ansprtiche 

1 bis 10, mit einem Zahnritzel (36) / mittels dem die Ver- 
schwenkbewegung der Greiferteile bewerkstelligbar ist, und 
einer Antriebseinrichtung, mittels der das Zahnritzel (36) 
drehbar ist, dadurch oekennze ichnet , daB die Antriebsein- 
richtung einen Servogetriebemotor (30) aufweist, mittels dem 
das Zahnritzel (36) mittel- oder unmittelbar im Uhrzeiger- 
und im Gegenuhrzeigersinn drehbar ist. 

12. Greifermechanismus nach Anspruch 11, bei dem das Zahn- 
ritzel drehfest auf der Abtriebswelle (31) des Servoge- 
triebemotors (30) sitzt. 

13. Greifermechanismus nach Anspruch 11/ bei dem zwischen 
der Abtriebswelle (31) des Servogetriebemotors (30) und dem 
Zahnritzel (36) ein Riementrieb (33) angeordnet ist, dessen 
Treibriemen (34) eine drehfest auf der Abtriebswelle (31) 
sitzende Eingangsriemenscheibe (32) und eine drehfest mit 
dem Zahnritzel (36) verbundene Ausgangsriemenscheibe (35) 
verbindet . 

14. Greifermechanismus nach Anspruch 13, bei dem der Riemen- 
trieb (33) als Zahnriementrieb ausgebildet ist- 

15. Greifermechanismus nach Anspruch 11, bei dem die Dreh- 



bewegung der Abtriebswelle (31) des Servogetriebemotore (30) 
mittels geeigneter Obertragungselemente^ z.B. einer Gewinde- 
spindel/Spindelmutter-Obertragung, in eine Hin- und Herbe- 
wegung einer Zahnstange umgewandelt wird, die im KSnunein- 
griff mit dem Zahnritzel (36) steht. 

16, Greifermechanismus nach einem der AnsprUche 11 bis 15, 
bei dem als Servogetriebemotor ein Servcelektrogetriebe- 
motor (30) vorgesehen ist, 

17. IS-Glasverarbeitungsmaschine mit einem Pegelmechanismus 
nach einem der AnsprUche 1 bis 1 , einem Wendemechanismus 
nach einem der AnsprUche 8 bis 10 und einem Greifermecha- 
nismus nach einem der AnsprUche 11 bis 16, bei der die Ser- 
vogetriebemotoren der Mechanismen von einer ihnen gemein- 
samen ProzeBsteuerungseinheit gesteuert werden. 
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